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tanφ1 = tanψ1 sin θ, tanφ2 = tanψ2 sin θ (4)
となったとする．図ではお互い逆方向に車軸が傾





l = DG + EG = r tanφ1 + r tan(−φ2)
= r(tanψ1 − tanψ2) sin θ (5)
ここで，機構を対称にするとψ2 = −ψ1となり，
l = 2r tanψ1 sin θ
r = l/(2 tanψ1 sin θ)
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(a)台車ユニット (b)傾斜時 (c)足首への装着 (d)台車使用時
Fig. 12　２脚ロボットに取り付ける台車．ロボットの足首の内側に取り付けている．
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